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図 1 ベルグブリュッケン 6       図 2 ベルグブリュッケン 7 
             (昨年度版)                     （今年度改修版） 
  
〈使用部品〉 
























   
図３ 伸縮機構「巻尺腕」模式図 
 
 
  
 
図４ 試験狭所掃除ロボットと関連機材一式 
 
 
ある．図５，６として，判明した問題点な
ど考察をまとめる． 
・先端に取り付けたモップは膨張してい
るため，見た目よりも狭いところに入る
ことができる．なお図５に示した先端部
分の横幅は入ることのできる最も狭い幅
である． 
・リール部の不具合により，伸ばせる奥行
きは最大45cmとなっており，本棚くらい
であれば奥まで届かせることができるが
，大型冷蔵庫くらいになると奥まで届か
ない． 
 
 
 
・図６から分かる通り，モップ部分
が床についていないため，十分な清
掃を行うことができない．灰色で示
した部分がその範囲である．下から
伸縮腕を伸ばし，床を擦るように改
善する必要がある． 
 
 
 
４．まとめ 
現在は掃除機本体と伸縮機構が独立して動く状態であるため全自動であると言える
状態にないが，実機を試作して様々な改善点が明らかとなったのは成果といえる．来年
度の研究では掃除機本体と伸縮機構の連携と前述した課題点を改善していきたい． 
 
図６ 清掃不可能な範囲（灰色領域） 
 
図５ 伸縮腕を伸ばしたとき 
 
